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(57) Abstract: The invention relates to an object de- 
tection system, in particular for a motor vehicle. In 
said system, the radar signals reflected from the ob- 
ject are processed by a radar sensor in order to de- 
termine the distance (d) and/or the relative speed or 
approach speed (Cv) of the object. The digital sig- 
nals of at least one channel (I,Q) of the radar sen- 
sor are processed until a first evaluation opportunity 
arises in the form of a distance signal (d) or approach 
speed signal (Cv). The mode is then switched (4) 
for the evaluation of either the distance signal (d) or 
the approach speed signal (Cv), said switch defining 
which data is determined and made available to an 
interface (6) located between the radar sensor and a 
control unit (7) that is connected downstream. 

(57) Zusammenfassung: Es wird ein Objektde- 
tektionssystem, insbesondere fur ein Kraftfahrzeug 
vorgeschlagen, bei dem mit einem Radarsensor 
die vom Objekt reflektierten Radarsignale zur 
Ermittlung des Abstandes (d) und/oder der 
Relativ- oder Naherungsgeschwindigkeit (Cv) des 
Objekts verarbeitet werden. Die digital en Signale 
mindestens eines Kanals (I,Q) des Radarsensors 
werden soweit bearbeitet, bis sich eine erste 
Auswertungsmoglichkeit als Abstands- (d) oder 
als Naherungsgeschwindigkeitssignal (Cv) ergibt 
und es erfolgt eine Modusumschaltung (4) fiir 
die Auswertung als Abstands-, (d) oder als 
Naherungsgeschwindigkeitssignal (Cv), mit der 
festgelegt wind, welche 

[Fortsetzung auf der nachsten Seite] 
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Veroffentlicht: 

— mit internationalem Recherchenbericht 

Zur Erkldrung der Zweibuchstaben-Codes und der anderen Ab- 
kurzungen wird auf die Erkldrungen ("Guidance Notes on Co- 
des and Abbreviations") am Anfang jeder regularen Ausgabe der 
PCT-Gazette verwiesen. 



Daten ermittelt und einer Schnittstelle (6) zwischen dem Radarsensor und einem nachgeschalteten Steuergerat (7) zur Verfugung 
gestellt werden. 
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Verfahren und Anordnung zur Auswertung von Signalen ocier 
Paten eines Obiektdetektiorissystems 



Stand der Technik 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Anordnung 
zur Auswertung von Signalen oder Daten eines Objektdetek- 
tionssystems, insbesondere fur ein Kraf tf ahrzeug, nach 
dem Oberbegriff des Hauptanspruchs . 

Ein solches System kann beispielsweise im Rahmen einer 
adapt iven Fahrgeschwindigkeits- und/oder Abstandsregelung 
eines Kraf tf ahrzeugs eingesetzt werden. Diese an sich be- 
kannte Regelung kann ohne Eingriff durch den Pahrer eine 
zuvor eingestellte Fahrgeschwindigkeit und/oder einen zu- 
vor eingestellten Abstand zu einem vorausf ahrenden Fahr- 
zeug oder zu' sich in Fahrtrichtung bef indlichen" Gegens- 
tanden und/ oder Objekten regeln. Dies geschieht unter 
entsprechender Beriicksichtigung des Umfelds des Kraft - 
fahrzeuges und gegebenenf alls weiterer Parameter wie bei- 
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spielsweise den Witterungs- und Sichtbedingungen . Eine 
solche Regelung wird auch als Adaptive-Cruise-Control- 
System (ACC-System) bezeichnet. Das ACC-System muS insbe- 
sondere mit Blick auf die steigende Verkehrsdichte der 
heutigen Zeit flexibel genug sein, urn auf alle Fahrsitua- 
tionen geeignet zu reagieren. Dies erfordert wiederum ei- 
ne entsprechende Obj ektdet'ektionssensorik, urn in jeder 
Fahrsituation die fur die Regelung notwendigen Messdaten 
zu liefern. 

Fur sich gesehen sind beispielsweise Sensoren fur ein 
ACC-System bekannt , in der Regel mit Radar- oder Lidar- 
sensoren, die ■ eine Reichweite von ca. 100 bis 150 m mit 
einem Erf assungswinkel von ca. 10° aufweisen. Desweiteren 
sind fur sich gesehen auch kurzreichweitige Abstandssen- 
soren fur Parkhilf esysteme bekannt, die iiberwiegend mit 
Ultraschallsensoren ausgerustet sind. 

" Es ist beispielsweise aus der DE 44 42 189 Al bekannt, 
dass bei einem System zur Abstandsmessung im Umgebungsbe- 
reich von Kraf tf ahrzeugen Sensoren mit Sende- und Emp- 
f angseinheiten zugleich zum Senden und Empfangen von In- 
formationen verwendet werden. Unter Zuhilfenahme der Ab- 
standsmessung konnen hier passive SchutzmaSnahmen fur das 
Fahrzeug, beispielsweise bei einem Front-/ Seiten- oder 
Heckaufprall aktiviert werden. Mit einem Austausch der 
erf assten Inf ormationen kann zum Beispiel eine Beurtei- 
lung von Verkehrssituationen zur Aktivierung entsprechen- 
der Auslosesysteme durchgefuhrt werden. 

Es ist dariiber hinaus aus der DE 199 63 005 Al bekannt, 
dass eine Abstandsmessung mit einem sogenannten Pulsradar 
-vorgenommen - werden -kann 7 -bei dem^ein - T-ragerpuls -mit eine-r 
rechteckformigen Umhullung einer elektromagnetischen 
Schwingung, z.B. im Gigahertzbereich, ausgesendet wird. 
Dieser Tragerpuls wird am Zielobjekt reflektiert und aus 
der Zeit vom Aussenden des Impulses und dem Eintreffen 
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der ref lektierten Strahlung kann die Zielentf ernung und 
mit Einschrankungen unter Ausnutzung 'des Doppleref f ekts 
auch die Relativgeschwindigkeit des Zielobjekts leicht 
bestimmt werden. Ein solches Messprinzip ist beispiels- 
weise in dem Fachbuch A. Ludloff , "Handbuch Radar und Ra- 
darsignalverarbeitung", Seiten 2-21 bis 2-44, Vieweg Ver- 
lag, 1993 beschrieben. 

Der prinzipielle Aufbau eines solchen bekannten Radarsen- 
sors ist so gestaltet, dass die am jeweiligen Zielobjekt 
ref lektierten Radarpulse liber Antennen in einen Empf anger 
gelangeri und dort mit den von der Pulserzeugung bereitge- 
stellten zeitlich verzogerten . Pulsen gemischt werden. 
Die Ausgangssignale der Empf anger werden nach einer Tief- 
passf ilterung und einer Analog/Digital -Wandlung einer 
Auswerteeinheit zugef lihrt . 

Es ist haufig erf orderlich, dass bei den oben erwahnten 
unterschiedlichen Anwendungs fallen ein sogenannter Piatt - 
form-Sensor fiir die verschiedenen Anwendungen, wie Ein- 
parkassistenz, PreCrash, ACC-Stop&Go oder TWD (Totwinkel- 
detektor) eingesetzt werden soil. Aufgrund der Eigen- 
schaften der Sensorsigriale ist hierzu jedoch eine gewisse 
Intelligenz im Sensor erf orderlich, die eine optimale 
Auswertung des Sensorsignals im Hinblick auf die unter- 
schiedlichen Auswertungskriterien ermoglicht. Diese Aus- 
wertung ist einer seits aus Kostengrunden zu optimieren 
ohne andererseits den Freiraum fur zukunftige Weiterent- 
wicklungen einzuengen. 

Insbesondere sollte hierbei eine Umschaltmoglichkeit von 
einer Abstandsmessung auf eine sogenannte Cv-Messung, 
d-.h-. - die Best-immung- • der- -- Anna-herungsgeschwindigkeit - ..vox 
einem moglichen Zusammenstoss von Fahrzeugen (Closing Ve- 
locity (Cv) fiir PreCrash) , moglichst einfach ablauf en 
konnen. Moglich waren hierbei sogenannte Abstandslisten, 
die an ein Steuergerat weitergeleitet werden konnen, wb- 
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bei jedoch die verschiedenen zuvor erwahnten Anwendungen 
unterschiedliche Arten von Abstandslisten benotigen. Es 
sind hierbei in der Regel sehr aufwandige anwendungsspe- 
zifische Algorithmen im Sensor erf orderlich, -durch die 
dann unterschiedliche Informationen an das Steuergerat 
weitergeben werden mussen, was zu relativ hohen Ubertra- 
gungsraten an der Schnittstelle zwischen dem Sensor und 
dem Steuergerat f iihrt - Hierbei ist auch darauf zu achten, 
dass fur die Schnittstelle aus Kosten- und Schaltungsver- 
einf achungsgriinden Komponenten eingesetzt werden sollten, 
die schon in anderen Bereichen im Fahrzeug auch in si- 
cherheitskritischen Anwendungen verwendet werden. 

Vorteile der Erfindung 

Ein Objektdetektionssystem, insbesondere fur ein Kraft - 
fahrzeug, und ein Verfahren zur Auswertung der hier an- 
fallenden Datensignale, bei dem mit einem Radarsensor die 
vom Objekt ref lektierten Radarsignale zur Ermittlung des 
Abstandes und/oder der Relativ- oder Naherungsgeschwin- 
digkeit des Objekts verarbeitet werden, wird erfindungs- 
gemaS in vorteilhaf ter Weise wie folgt weitergebildet . 
Die digitalen Signale mindestens eines Kanals des Radar- 
sensors werden nur soweit bearbeitet bis sich eine erste 
Auswertungsmoglichkeit als Abstands- oder als Naherungs- 
geschwindigkeitssignal ergibt. Die Signalverarbeitung er- 
folgt also im Radarsensor nur bis zu den Signalen, die 
zum ersten Mai eine einfache physikalische Interpretation 
zulassen . 

In vorteilhaf ter Weise kann eine Modusumschaltung fur die 
Auswertung als Abstands- oder als Naherungsgeschwindig- 
keitssignal.'er±ol~genV -mit .der "f 'estgeTegt wird; " weTche Da- - 
ten ermittelt und einer Schnittstelle zwischen dem. Radar- 
sensor und einem nachgeschalteten Steuergerat zur Verfii- 
gung gestellt werden. 
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In an sich bekannter Weise konnen die digitalen Signale 
mindestens eines Kanals, vorzugsweise jedoch zweier Kana- 
le I und Q des Radarsensors nach jeder Abtastung jeweils 
einem Datenpuffer mit vorgegebener Fensterbreite zuge- 
fiihrt werden und anschliefiend innerhalb der Fensterbreite 
z.B. mittels einer Medianf ilterung bearbeitet werden. Die 
digitalisierten Rohsignale des I- und Q-Kanals werden so- 
tnit zur Berechnung des Untergrunds mittels der Median- 
Filterung nach jeder Abtastung einem Datenpuffer mit be- 
stimmter Fensterbreite (z.B. 16 Worte) zugefuhrt. Bei ei- 
ner Wortbreite von 16 Bit konnen hierbei einige Bits fur 
die analog/digital-gewandelten Werte benutzt werden. Wei- 
tere Bits konnen auch als Hilfsgrofie fur den Sortieralgo- 
rithmus zur Medianberechnung, z.B. das Alter des Wertea 
als Zahl zwischen 0 und der Fensterbreite -1, dienen. 

Im nachsten Verarbeitungsschritt erfolgt dann die zuvor 
erwahnte Untergrundkorrektur sowie ein unter Umstanden 
notiger Verstarkungsausgleich zwischen den I- und Q- 
Kanalen. Falls erforderlich kann der hier zugehorige Pa- 
rameter auch in einem nichtf luchtigen, wiederbeschreibba- 
ren Speicher abgelegt werden. Daran schlieSt sich dann 
die Betragsbildung aus den I- und Q-Kanalen an. 

Desweiteren konnen die auf diese Weise errechneten Sig- 
naldaten unter relativ geringem Ressourcenauf wand vor al- 
lem zur Verbesserung des Signal /Rausch-Verhaltnisses noch 
in einem Matching-Filter mit einem Ref erenzsignalverlauf 
bzw. Referenzpeak korreliert werden, so dass nur noch In- 
formationen uber das Korrelationsergebnis weiter tibertra- 
gen werden miissen. Im Prinzip wird hierbei somit fur die 
Abstandsmessung nur noch ein Peaksuchalgorithmus beno- 
tigt, urn zu Abstandsdaten zu gelangen. 

Besonders vorteilhaft ist das erf indungsgemafie Verfahren 
dadurch, dass hier eine einfache Umschaltung auf den sog. 
Cv-Modus, d.h. die Ermittlung der Naherungsgeschwindig- 
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keit eines Objektes, durchgefiihrt werden kann und dabei 
die zuvor beschriebene Untergrundkorrektur und Betrags- 
bildung entf alien kann. Die Rohsignale werden dabei kon- 
tinuierlich innerhalb eines Range-Gates auf gezeichnet . Da 
der entsprechende Algorithmus in diesem Auswertemodus bei 
jedem Abtastwert durchgerechnet wird, liegen die Daten in 
Echtzeit im angeschlossenen Steuergerat vor, d.h. eine 
Anforderung von z.B. 10ms Umschaltzeit von Abstandsmes- 
sung auf den Cv- Modus ist auch fur den PreCrash-Modus er- 
fiillbar . 

Im v/eiteren Verlauf des erf indungsgema&en Verfahrens kann 
auf einfache Weise noch eine Datenkompression erfolgen, 
die beispielsweise von einem externen Steuergerat beein- 
flusst werden kann. Zum Beispiel mussen sog. Kalibrierko- 
effizienten und Messwerte aus dem Cv-Modus aufgrund der 
geringen Datenmengen nicht notwendigerweise komprimiert 
iiber die Schnittstelle gesendet werden. 

GemaS einer vorteilhaf ten Schaltungsanordnung zur Durch- 
fuhrung des vorher beschriebenen Verfahrens weist ein Ra- 
darsensor Speichermittel und digitale Rechenbausteine zur 
Durchfuhrung und Umschaltung der erwahnten Auswertemodi 
auf. Im Radarsensor ist ein Schnittstellencontroller vor- 
handen, iiber den der Radarsensor mit einem nachgeschalte- 
ten Steuergerat verbindbar ist. Der Schnittstellencon- 
troller kann dabei so aufgebaut sein, dass die Daten zur 
Arischaltung an ein genormtes Bussystem, zum Beispiel an 
den sog. CAN-Bus in einem Kraf tf ahrzeug, aufbereitet. 
sind. 

Bei einer besonders vorteilhaf ten Ausf uhrungsf orm der Er- 
f indung kann ein Datenverarbeitungsprogramm zur_ Durchfuh- 
rung des er'findungsgemalien Verfahrens bzwi zur Steuerung 
der Speichermittel und/oder der digitalen Rechenbausteine 
im Radarsensor so aufgebaut sein, dass die entsprechenden 
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Auswertemodi schnell und ressourcensparend ausgefuhrt 
werden konnen, 

Zusammenf assend ergeben sich eine Reihe von Vorteilen in 
der Ubertragung von untergrundkorrigierten Rohsignalen 
mit einer Betragsbildung fur die Abstandsmessung insbe- 
sondere dadurch, dass die Daten leicht interpret ierbar 
sind und eine Datenreduktion von zwei Kanalen (I- und Q- 
Kanal) auf einen Datensatz zuriickgef tihrt werden kann. Die 
bisher ubliche Ubertragung reiner Rohsignale erfordert 
dagegen eine hohe Schnittstellenbandbreite und die Signa- 
le sind nur schwer interpret ierbar . Es mussen somit fur 
die verschiedenen Anwendungen keine Anderungen an der Ba- 
sis -Signalverarbeitung und im Sensor vorgenommen werden, 
wodurch die Signalverarbeitung im Prinzip als sog. Black- 
Box f inktioniert . 

Eine weitere Komprimierung der Daten kann z.B. durch Wei- 
terleitung different ieller Anderungen zum vorhergegange- 
nen Messwert durchgefiihrt werden, wodurch eine Datemiber- 
tragung liber geeignete preisgunstige , proprietare 
Schnittstellen erfolgen kann. Die durch Datenkompression 
herabsetzbare Datemibertragungsrate ist hier kleiner als 
die derzeit nutzbare Schnittstellenbandbreiten proprieta- 
rer Bussysteme, z.B. CAN-Bus oder anderer geeigneter 
Schnittstellen . 

Dies macht nicht nur die Signalverarbeitung preisgiinstig 
sondern gestattet gleichzeitig eine Vermarktung der Ra- 
darsensoren auch ohne ein zugehoriges Steuergerat . Da 
Speicherbausteine in dem universell aufgebauten Steuerge- 
rat in der Regel kostengunstiger sind als im speziell 
auf gebautren - Radar sensor -ergeben - sich -.hiera-us - weitere- -Kos- 
tenvorteile. 

Der Grad der Verarbeitung der Signale bis nach der Be- 
tragsbildung und optional auch noch nach dem Matching- 
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Filter ist hierbei auch fur zukiinftige Entwicklungen si- 
cher, da uberlagerte Algorithmen der verschiedenen Anwen- 
dungen im Steuergerat unabhangig voneinander und unabhan- 
gig von einem Sof twareprogramm im Radarsensor optimiert 
werden konnen; z.B. fur die Erfassung langsamer und 
schneller Objekte. 



Zeichnuncr 

Das erf indungsgemaSe Verfahren zur Auswertung der Daten 
eines Objektdetektionssystems wird anhand der Figur der 
Zeichnung erlautert, die ein schetuatisches Blockdiagramm 
des Verf ahrensablauf s zeigt. 



Beschreibuncr des Ausf uhrungsbeisoiels 

In der einzigen Figur ist schematise!! ein Blockschaltbild 
gezeigt, das die Auswertung der Signale beispielsweise 
eines pulsmodulierten Mikrowellenradars mit einem Sender, 
der z.B. auf einer Frequenz von 24 GHz arbeitet und mit 
Empfangs- und Mischeinheiten versehen ist, zeigt . Ein 
solcher Radarsensor ist in der eingangs als Stand der 
Technik erwahnten DE 199 ' 63 005 Al beschrieben, wobei 
hier die Bereitstellung eines I- und eines Q-Kanals fur 
die Bestimmung der Abstands- und Relativgeschwindigkeits- 
werte fur. sich, gesehen .beschrieben- ist,- 

GemaE des Blockschaltbildes in der gezeigten Figur werden 
die mit einer vorgegebenen Auflosung (ADC- Auf losung) di- 
gitalisierten Signale der Kanale I und Q eines hier nicht 
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dargestellten Radarsensors nach jeder Abtastung jeweils 
einem (symbolisch in Blocken 1 und 2 gezeigt) Datenpuffer 
mit vorgegebener Fensterbreite, z.B. 16 Worte (Alter 
(n=log2 (Fensterbreite) ) ) , zugefiihrt und anschliefiend in- 
nerhalb der Fensterbreite mittels einer Medianf ilterung 
mit m=ADC-Auf losung beairbeitet. Die Werte m, n bezeichnen 
hier die zugehorige Bitanzahl. 

Im nachsten Verarbeitungsschritt erfolgt dann im Block 3 
fur die Kanale I und Q gemeinsam fur die Abstandsmessung 
eines Objekts (d-Messung) eine Untergrundkorrektur, bei 
der noch Signalausschlage von einem ermittelten Unter- 
grundsignal weiterverarbeitet werden. Soweit erforderlich 
kann noch ein unter Umstanden notiger Verstarkungsaus- 
gleich zwischen den I- und Q-Kanalen durchgefiihrt werden 
und daran schlieSt sich dann die rechnerische Betragsbil- 
dung der Signale aus den I- und Q-Kanalen an. 

Im Block 3 der Figur ist auSerdem noch eine Routine ge- 
zeigt, mit der die auf diese Weise errechneten Signalda- 
ten optional in einem Matching-Filter mit einem Referenz- 
signalverlauf bzw. Referenzpeak korreliert werden, so 
dass nur noch Inf ormationen iiber das Korrelationsergebnis 
weiter iibertragen werden miissen. 

Mit einem weiteren Block 4 ist eine Routine gekennzeich- 
net, mit der eine Umschaltung des Auswertemodus im Block 
3 auf den sog. Cv-Modus, d.h. die Ermittlung der Nahe- 
rungsgeschwindigkeit eines Objektes, durchgefiihrt werden 
kann. Die zuvor beschriebene Untergrundkorrektur und die 
Betragsbildung kann dabei entfallen, so dass die Rohsig- 
nale kontinuierlich innerhalb eines Range-Gates aufge- 
zeichnet werden und hier im Steuergerat nur die Null- 
dur-chgange - des -Rohsignais ausgewertet" werden," Da der - ent 1 
sprechende Algorithmus in diesem Auswertemodus bei jeden 
Abtastwert durchgerechnet wird, liegen die Daten dann in 
Echtzeit vor, d.h. die Anforderung von z.B. 10ms Urn- 
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schaltzeit von Abstandsmessung auf den Cv-Modus ist auch 
fur den PreCrash-Modus erfullbar. Weiterhin konnen im 
Block 4 auch Routinen zur Bereitstellung von Kalibrierko- 
effizienten und Parameter fur den erwahnten Verstarkungs- 
ausgleich im Block 3 bereitgestellt werden. 

In einem Block 5 ist eine Datenkompression angegeben und 
in einem Block 6 ist ein Schnittstellencontroller ge- 
zeigt, der seine Ausgangssignale einem externen Steuerge- 
rat 7 zur Verfugung stellt. Der Schnittstellencontroller 
nach dem Block 6 kann dabei so aufgebaut sein, dass die 
Daten zur Anschaltung an ein genormtes Bussystem, zum 
Beispiel an den sog. CAN-Bus in einem Kraf tf ahr zeug, auf- 
bereitet sind. 

Das Zuschalten der Datenkompression kann dabei beispiels- 
weise vom externen Steuergerat 7 tiber den Schnittstellen- 
controller 6, von einem Diagnose- oder Service-Baustein 8 
od'er auch vom Block 4 fur die Steuerung des Auswertemodus 
beeinflusst werden.. Zum Beispiel miissen die Kalibrierko- 
effizienten und die Messwerte im Cv-Modus aufgrund der 
geringen Datenmengen nicht notwendigerweise komprimiert 
ge s ende t werden . 

Weiterhin ist noch im Block 9 eine Verzogerungs- bzw. De- 
lay-Ansteuerung angedeutet, mit der in an sich bekannter 
Weise ein Trigger fur den Anfangs- und Endwert bei der 
Ubertragung der Rohsignale des Radarsensors gesteuert 
wird. 
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Patentanspruche 



1) Verfahren zur Auswertung der Daten eines Objektdetek- 
tionssystems, insbesondere fur ein Kraf tf ahrzeug, bei dem 

- mit einem Radarsensor die vom Objekt ref lektierten 
Radarsignale zur Ermittlung des Abstandes (d) und/oder 
der Relativ- oder Naherungsgeschwindigkeit (Cv) des 
Objekts verarbeitet werden, dadurch gekennzeichnet, dass 

- die digitalen Signale mindestens eines Kanals (I,Q) 
des Radarsensors soweit bearbeitet werden, bis sich 
eine erste Auswertungsmoglichkeit als Abstands- (d) 
oder als Naherungsgeschwindigkeitssignal (Cv) ergibt 
und dass 

- eine Modusumschaltung (4) fur die Auswertung als Ab- 
stands- (d) oder als Naherungsgeschwindigkeit ssignal 
(Cv) erfolgt, mit der festgelegt wird, welche Daten 
ermittelt und einer Schnittstelle (6) zwischen dem Ra- 
darsensor und einem nachgeschalteten Steuergerat (7) 
zur Verfugung gestellt werden. 
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2) Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
dass 

- die digitalen Signale mindestens eines Kanals (I,Q) 
des Radarsensors nach jeder Abtastung einem Datenpuf- 
fer mit vorgegebener Fensterbreite zugefiihrt werden 
und anschlie&end innerhalb der Fensterbreite mittels 
einer Medianf ilterung bearbeitet werden (1,2) und dass 

die so bearbeitet en Signale in den folgenden. Auswerte- 
modi (3,5,6) gemeinsam weiterverarbeitet werden. 

3) Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass 

innerhalb eines ersten Auswertemodus zur Abstandsmes- 
sung (d) die digitalen Signale einer Untergrundkorrek- 
tur unt,erzogen werden und danach eine Betragsbildung 
des auszuwertenden Signals vorgenommen wird (3) . 

4) Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, 
dass 

- die digitalen Signale mit einem Matching-Filter bear- 
beitet werden (3) . 

5) Verfahren nach einem der Anspruche 3 oder 4, dadurch 
gekennzeichnet, dass 

innerhalb eines zweiten Auswertemodus zur Messung der 
Naherungsgeschwindigkeit (Cv) des Objekts die Unter- 
grundkorrektur und die Betragsbildung ubersprungen 
werden . 



WO 2004/061471 




PCT/DE2003/003438 



-13- 



6) Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 
durch gekennzeichnet, dass 

- bei mehr als einem Kanal (1,0) im ' Radarsensor ein 
Verstarkungsausgleich (3,4) bei unterschiedlichen 
Pegeln der Kanale (I,Q) durchgefxihrt wird. 

7) Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 
durch gefcennzeichnet, dass 

die in den Auswertemodi bearbeiteten Signale einer 
Datenkompression unterzogen werden (5) . 

8) Schaltungsanordnung zur Durchfiihrung des Verfahrens 
nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass 

- im Radarsensor Speichermittel und digitale Rechenbau- 
steine zur Durchfiihrung und Umschaltung der Auswerte- 
modi vorhanden sind und dass 

- im Radarsensor ein Schnittstellencontroller (6) vor- 
handen ist, durch den der Radarsensor mit einem nach- 
geschalteten Steuergerat (7) verbindbar ist. 

9) Schaltungsanordnung nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass 

- der Schnittstellencontroller (6) so aufgebaut ist, 
dass die Daten zur Anschaltung an ein genormtes Bus- 
system- (CAN— Bus) auf-be-reitet- si-nd: 
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10) Datenverarbeitungsprogramm ' zur Durchfuhrung des Ver- 
fahrens nach einem der Anspriiche 1 bis 7 und/oder zur 
Steuerung der Speichermittel und/oder der digitalen Re- 
chenbausteine nach einem der Anspriiche 8 oder 9- 
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